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摘要:随着虚拟现实技术的快速发展, V R在建筑领域的应用越来越广泛,虚拟场景的可视化编辑成为一个热门的研究
课题 .通过对建筑产品虚拟展示系统的研究, 结合多年的工程经验和面向对象方法, 给出了虚拟场景对象原型的定义; 结
合 V RM L 和 H T M L 的脚本编程, 提出一个快速实现虚拟场景可视化编辑的技术方法; 开发了在线可视化编辑系统, 在
实际项目中进行应用,极大地提高了工作效率.
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虚拟现实建模语言( Virtual reality modeling lan-
g uag e, V RM L) 是应用于网络浏览器的三维建模语
言,是 Web3D技术的标准. VRM L 本身不具有通信功
能,通过其脚本( Scr ipt ) 的编程可以支持网络通信,使
得 VRM L 节点能够通过网络接收数据并能实时地进



















木及上百个人, 这些配景基本上是通过 Bil lboard技术
加纹理图片的技术来实现.由于它不可能在建模软件
中完成,产生了巨大的工作量,同时为这些配景的定位
也是一件繁琐的工作. 目前一些 VR 应用系统也提供
相关的编辑工具(如 VRP 软件) , 价格动则上万,同时
也存在如智能化、开放性等不足的问题.
根据工程实践, 通过研究和归纳建筑场景中配景
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  图 1 建筑场景的 VR 系统开发流程图
  Fig . 1  T he flo w chart o f architectural scene VR system
 图 2  虚拟场景可视化编辑系统示意图
 F ig. 2 T he flow char t of V R scene v isua l editor system
结合前面建筑场景的 VR 系统需求和 VRML 语
言的功能特点, 通过实践我们探索出如下一条可行的

















3. 1  场景对象原型的定义




VRM L 语言的特点, 结合工程的需要, 基于面向对象
的场景对象原型( sceneObject )的定义必须满足如下
基本条件:
1)含有 3 类基本图形变换: 平移变换 ( t ransla-
t ion)、旋转变换( rotation)、缩放变换( scale) , 3个域及
其相应的出、入事件.
2) 含有 3 类编辑状态的控制器: 点击感应器
( To uchSensor)、平移感应器( P laneSenso r)、旋转感应
器( Cy linderSensor)分别控制场景对象的选取、平移、
旋转等编辑状态的切换.
3)一个脚本控制器( my ID_contr ol) , 实现场景的
数据状态、编辑状态与外部的交流, 主要是与 VRM L
场景和 H TM L 的 Document对象的交流, 保证数据的
及时更新和完整性.





PRO T O sceneObject [
field   SFV ec3f tr anslatio n 0 0 0   # 平移变换
field   SFRo tatio n r otat ion 0 1 0 0 # 旋转变换
field   SFV ec3f scale 1 1 1 # 缩放变换
field   SFBoo l pick_enabled T R U E # 选取感应器开关
field   SFBoo l mov e_enabled F AL SE # 平移感应器开关
field   SFBoo l ro t_enabled FA L SE # 旋转感应器开关
event In , , , # 上述各域的入事件 set_*
event Out  , , ,# 上述各域的出事件* _changed
field SFStr ing o bjID  ""  # ID由系统自动生成且唯一
field M F St ring objU r l ""  # 外部模型文件地址
] {
DEF myI D_g ro up T r ansfo rm { childr en [
DEF myI D_pick T ouchSensor , ,# 选取感应器
DEF myI D_mov e PlaneSenso r , ,# 平移感应器
DEF myI D_r ot Cylinder Sensor , ,# 旋转感应器
DEF myI D T ransfor m { tr anslatio n IS tr anslatio n
scale   IS  scale
ro tation  IS  r otatio n
children DEF inlineO bj Inline { ur l IS o bjU rl }
} ] }
DEF myI D_contr ol Scr ipt{ ,} # 原型的控制器脚本
Route , T o ,  # 原型相应的路由}
3. 2  VRM L 与 H TM L 的事件交流
系统中 VRM L 模块与 H TM L 模块相互关联,相
互制约,他们之间的交流主要有两方面的数据流: 指令
数据流( Com mand str eam )与参数数据流( Parameter
st ream) .
VRM L 模块设立一个事件控制中心( eventCon-
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t ro ll)管理所有的入事件( eventIn) 和出事件( even-
tOut) .当收到 H T ML 发出的指令时会触发入事件,
通过脚本处理产生出事件去控制建模模块; 同时建模
模块完成任务后会把相关的结果数据通过 Brow ser.
Lo adURL 指令发送 OnEvent 事件给 VRM L 模块:
Brow ser. Lo adURL ( / OnEvent ( T ype, Info1, In-
fo2, ,) 0, 00) ,其中 Ty pe 表示信息的类型, Info1, In-
fo2, ,表示对象属性的信息.
H TM L 模块设立一个信息接收中心: < Script fo r
= / v rAct ive0 event = / OnEvent ( Ty pe, info L ist ) 0
lang uage= / Javascript1. 20 > ,与 VRM L 的信息发送
命令相对应, 根据接收的信息进行处理; 同时通过
setEv entIn和 getEventOut 方法主动地接收、发送相
关的数据:
Docum ent . g etElementById ( / vr Act ive 0) .
setEv entIn( nodeNam e, f ieldName, value) ;
Docum ent . g etElementById ( / vr Act ive 0) .
getEv entOut ( nodeName, f ieldnam e) ;
其中 vr Act ive是 Act iveX渲染插件在 H T ML 中
的 ID, 而nodeName、f ieldName分别代表VRML 中的
节点名和域名.
结合上述的讨论,可知VRML 对数据流的控制机
制是主动发送和被动接收, 而 H T M L 则不同, 它对数
据流的控制机制是主动接收和主动发送.基于此原因,
场景信息的存储与控制只能在 H T M L 部分进行开
发,这样可以保证系统数据的安全性和有效性.
3. 3  基于 HT M L 的存储管理系统
由于 H TM L 的存取数据具有主动性, 通过在
H TM L 中建立一个场景对象控制中心( o bjectBuf fer)
(图 3)来管理系统的场景数据.一方面在 H TM L 中暂
时存储对象的属性数据, 并随时接收VRML 发送的信
息,以保证与V RM L 场景中数据一致; 另一方面, 随时
可以从后台数据库中存、取场景数据.
 图 3  Object scene管理中心系统图
 F ig. 3 T he o bject scene manag ement system
Function objectPr oto( ) {
this. ID = 00;  / /场景对象 ID;
this. T y pe= 00;  / /场景对象类型;
this. DataStr = 00 ;  / /场景对象数据;
this. method= functio n( ) { , } / /相关的方法, 如解析对象
属性字符串等. }
结合面向对象技术, 在 H TM L 中用 JavaScr ipt脚














数化自动更新模型( ref reshObject )的方法, 并通过路













结合面向对象方法, 参照 sceneObject 原型, 在
VRM L 中定义如下 po lyline原型,其中 g enM ode 表示
配景生成的方法: / DIVIDE0表示沿多义线通过 gen-
N um ber等分来插入配景; / M EASURE0表示沿多义
线等距离( g enDistance)地插入配景; / RADOM 0表示
在由多义线围成的区域内随机地插入 genN um ber 个
配景.
PRO T O po ly line[
field M F Vec3f po int Set [ ]
field M FI nt32 indexSet [ ]
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field SFStr ing g enM o de / DIV IDE0
field SFInt32 g enN umber 0
field SFF loat genDistance 0
ev entI n , # 相关的入事件
ev entO ut , # 相关的出事件













 图 4  V RM L scene edit or 系统截图
 F ig. 4 T he user inter face o f VR M L scene edito r
工程实践证明一个简单的建筑场景, 通过本系统
在建模后半天之内就可以快速地生成虚拟现实展示系
统;而一个复杂的场景, 如某大型楼盘( 31幢楼房, 建
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Abstract: W ith the r apid development o f vir tual r ealit y ( VR ) , V R is applied more widely in architecture field, and the research a-
bout v isual scene editor is po p at present. With our ex per ience o n the V R pro ject and t he object- o riented pro gr amming, a definition o f
scene object proto type is g iven. In this paper , an efficient alg or ithm for V R scene editor is present by the combination o f the V RM L
and H T M L scr ipts. T he V R scene online visual edito r is dev elo ped, w hich can efficiently impr ove the per formance qualit y of the pr o-
ject.
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